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摘 要

本文發展ㄧ以DSP為控制架構之同步線性馬達驅動系統，硬體方面以TI TMS320VC33 作為主控制器發展平台，並搭

配Xilinx SpartanⅡXC2S200 FPGA作為輔助處理器及周邊擴充電路，另外，設計出IGBT之驅動電路、電流迴授電路、光學

尺迴授電路和定子位置偵測電路，以完成同步線性馬達之閉迴路控制系統。 DSP主要負責座標轉換、解耦合、狀態迴授控

制器、位置、速度和電流迴授之運算，且輸出三相電壓命令訊號，透過擴充介面傳送給FPGA，藉以產生PWM 驅動訊號，

用於切換六個IGBT功率晶體所組成之驅動器，使輸出三相弦波電壓而驅動同步線性馬達運動，進而達到線性永磁式同步

馬達精密定位之目的。 控制器設計方面，首先推導線性馬達動態數學模型，透過座標轉換和狀態迴授線性化技巧，將此數

學模型由非線性耦合轉成線性且解耦合系統，針對此解耦合系統設計狀態迴授控制器，以極點配置方式實現位置、速度、

電流回授控制。最後，建構一實際之線性馬達驅動系統，以實驗證明本文所提法方法之有效性。 關鍵字:線性永磁式同步

馬達，DSP，FPGA，狀態迴授控制
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